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(54) 【 発 明 の 名 称 】 超 多 自由 度 シ ステ ム の 制御 方 法 及 び 装 置 


(57【 要約 】 

【 課題 】 数 1 0 個 の 自由 度 を 有する 超 多 自由 度 シ ステ ム 
に お いて 、 意 識 する 少な い 自 由 度 に 関し て 指示 入力 する 
こと で 操作 者 の 意図 に 沿っ た 操作 を 行え を る よう に し た 制 
御方 法 と 制御 装置 を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 い くつ か の 自由 度 に つい て 直接 指示 で きる 
入力 デバ イス 2 2 に 接続 する と 共に 、 直 接 指示 し な い 自 
由 度 に つい て は 、 動 作 推 定 部 2 1 で 自由 度 の 動作 間 の 結 
合 確率 分 布 と し て 表現 し た 確率 ネッ トワ ー ク 2 3 を 用 い 
て 、 与 えら れ た 状況 で 実行 され る 確率 の 最も 高い 行動 パ 
ター ン を 推論 し 、 そ の 推論 に 従っ て 自動 的 に 制御 する 。 
【 選択 図 】 図 1 
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